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論 文 題 目 洗濯物のハンドリングロボットに関する研究 
 要  旨 
 本研究では，洗濯作業支援を行うロボットの開発を目指している．サービスロボットを実用化
するには作業全体について考える必要がある．そこで，洗濯作業の分析を行い，一般的な洗濯作
業環境，洗濯作業手順について明らかにする．それらをもとに，ロボットの仕様を決定する．本
研究では安全性の検証を行った上でハンドの設計・製作を行い，実験により性能を評価する。 
 
 
本研究では以下のことが明らかになった． 
 
 
 
（１）人間が行っている洗濯作業の作業戦略を構築し，投入取り出し作業や物干し作業などの具
体的な作業手順を示した．これらの実現に必要な機能として対象物の移動機能、認識機能、把持
機能が必要なことを明らかにした． 
（２）日本と台湾における洗濯作業環境について調査した結果、台湾における洗濯作業環境は日
本のものと大きな違いがないことが分かった． 
（３）人間の洗濯作業の様子を撮影した映像から，作業に使用している自由度について分析した
結果，腰曲げの自由度が重要であるということが明らかになった． 
（４）自由度５のアームの双腕と，体幹の回転と腰曲げの自由度を持つロボットの設計仕様
（OA5B2）を提案し，既存のロボットアームや OA5B2よりいくつか自由度を外したロボットを比較
対象とし，洗濯槽に洗濯物を投入する，洗濯籠から洗濯物を取り出し広げるなど具体的なシミュ
レーション結果を，達成状況，作業時間，タクトタイムにより評価したところ，OA5B2 が洗濯作
業を行う上で優れていることを示した．また、OA5B2 で洗濯槽から洗濯物を取り出す際に，片腕
のみ，双腕同じ動作，片腕ずつ作業分担を行うシミュレーションを行い，比較した結果，双腕同
じ動作の効率が良いことを示した． 
（６）各作業に必要な認識機能について，処理手順を明らかにし，OpenCVを用いて実画像を処理
し、それらの有効性について検証した． 
（７）把持機能を実現するハンドを設計・試作を行った。産業ロボットに関する国際安全規格と，
リスクアセスメントの評価結果から，本研究のハンドの安全性を検証した． 
（８）つかみ動作実験によりその性能を評価した。 
 
 
 
 
